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наполнителем, который имеет хорошие адгезионные свойства с 
материалом колеса – чугуном. Для восстановления лопаток в тех 
местах, где рабочая поверхность отсутствовала полностью, было 
принято использовать дополнительное армирование с помощью 
металлической сетки с размером ячейки 1 мм и 10мм.  Чтобы 
сформировать геометрически сложную форму поверхности лопатки 
были специально изготовлены стальные формирующие шаблоны, под 
которые производилась закачка материала. Фиксация шаблонов 
осуществлялась при помощи струбцин и клиньев. Герметизация 
стыков производилась пластилином. После полимеризации материала 
шаблоны были отсоединены, а пластилин полностью извлечён. 
Для защиты восстановленной поверхности был применён 
композитный двухкомпонентный материал ННК ДК2 на 
полиуретановой основе с мелкодисперсным наполнителем, который 
обладает высокими антикоррозионными и антифрикционными 
свойствами. Для нанесения материала была сформирована 
поверхность из шаблонов, а нанесение материала производилось 
посредством закачки его в предусмотренное отверстие в шаблоне при 
помощи монтажного пистолета. После полной полимеризации 
материала шаблоны были отделены, полученная поверхность была 
зачищена наждачной бумагой и покрыта тонким слоем того же 
материала, но уже без наполнителя. 
Колесо передано в эксплуатацию Заказчику. 
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Задача определения напряжений в контакте двух тел плоской 
задачи теории упругости, поверхность одного из которых – плоскость, 
а другого имеет произвольную форму, сводится к решению 
интегрального уравнения:   
где  (σy)у=0 – напряжения по вертикальной оси на поверхности 
плоскости, а – полуширина площадки контакта, Е – модуль 
продольной упругости, ν –коэффициент Пуассона, t – текущая 
горизонтальная координата поверхности, х – координата на площадке 
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контакта,  f`(t) – производная функции, описывающей поверхность 
второго тела. 
Функциями, описывающие поверхность второго тела приняты 
полиномы четвёртой и восьмой степени. Решение полученных 
интегральных уравнений сводится к выделению ключевого 
сингулярного интеграла, главное значение которого равно нулю: 
 
       После принятия условий и ряда несложных преобразований 
получены зависимости для контактных напряжений для тел с 
поверхностями вышеуказанной формы: 
 
и 
где Р –сила в единичном сечении. 
Приведенные зависимости описывают изменение контактных 
напряжений как для случая вдавливания жесткого штампа в упругую 
полуплоскость, так и для случая контакта двух упругих тел. 
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Як відомо, при обертанні незбалансованого ротору його критична 
швидкість співпадає з власною частотою згинних вертикальних 
коливань валу, на якому знаходиться ротор. У випадку, коли опорна 
плита спирається на пружні стояки, кількість власних частот об’єкту 
збільшується, а тому, збільшується і кількість резонансних режимів 
роботи двигуна. Нами враховані згинні деформації валу і опорних 
стійок в горизонтальному напрямку, перпендикулярному до осі валу 
ротора. При цьому, центр ваги ротору рухається по еліпсу і маємо три 
критичні швидкості. 
Метою даного дослідження є вибір поєднання інерційних, 
експлуатаційних, конструктивних та пружних характеристик об’єкту, 
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